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Die folgenden Angaben sind den vom Anmelder eingereichten Unterlagen entnommen 

Prufungsantrag gem. § 44 PatG ist gestellt 

@ Druckmaschine mit einer Vorrichtung zur Kornpensation von Fehlern bei der Bebilderung eines Formzylinders 

® Durch die Erfindung wird eine Druckmaschine mit ei- 
nem Formzylinder (1) und mit einer Bebilderungseinrich- 
tung (5) mit einem entlang der Mantelflache des Formzy- 
linders (1) auf einer im wesentiichen zur Langsachse des 
Formzylinders (1) parallelen Traversierachse (8) traversie- 
renden, von einer Antriebseinrichtung angetriebenen 
Druckkopf (6) und mit einer Vorrichtung zur Korrekturvon 
wahrend des Traversierens auftretenden Fehlern bei der 
Bebilderung des Formzylinders (1) geschaffen. Die Vor- 
richtung weist Mittel {12, 13) zur Vervielfachung des Enco- 
der-Signals (F£ nc ) und einen numerisch gesteuerten Oszil- 
lator (15) auf, dem eine Interpolationsvorgabe (m 2 ) und 
eine Phasenkorrektur {<» zugefiihrt werden. Die Phasen- 
korrektur ($) berucksichtigt empirische Fehler bei der Be- 
bilderung. Derartige Fehler werden ebenso bei der Erzeu- 
gung eines korrigierten Nullimpulses (N k ) berucksichtigt, 
0 der ebenfalls dem Oszillator (15) zugefuhrt wird. Dieser 
C gewinnt eine von alien empirischen Fehlern korrigierte 
Frequenz der Bildpunkte (F Px ). 
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Beschreibung 

Die Erfindung bezieht sich auf eine Druckmaschine mit 
einem Formzylinder und mit einer Bebilderungsvorrichtung 
mil einem entlang der Mantelflache des Formzylinders auf 5 
einer im wesentlichen zur Langsachse des Formzylinders 
paralleien Traversierachse traversierenden, von einer An- 
triebseinrichtung angetriebenen Druckkopf und mil einer 
Vorrichtung zur Korrektur von wahrend des Traversierens 
auftrelenden Fehlem bei der Bebilderung des Formzylin- 10 
ders. 

Aus der US 5 163 386 ist bereits ein Formzylinder mit ei- 
ner Bebilderungsvorrichtung bekannt. Wahrend der Form- 
zylinder sich dreht, traversiert ein Druckkopf parallel zur 
Langsachse des Formzylinders und bebildert eine auf dessen 15 
Mantelflache aufgebrachte Druckform. Dabei werden auch 
Daten zur Korrektur der Positionen der Bildpunkte (Pixel) 
verwendet, umdie Abstande zwischen den Bildpunkten der- 
ail zu verandern, daB Fehler zwischen einer gemessenen Po- 
sition der Druckplatte im Bezug auf den Druckkopf und der 20 
tatsachlichen Position korrigierl werden. Dadurch sollen 
Druckfehler minimiert werden. Bei diesem Verfahren muB 
die Winkelposition, die ein Winkel-Encoder miBt, mit der 
tatsachlichen Position des Druckkopfes im Hinblick auf die 
Druckoberflache des Formzylinders synchronisiert werden. 25 
Es ist eine Tabelle vorhanden, die fur im wesentlichen alle 
zu erzeugenden Bildpunkte Korrekturwerte enthalt. Es wird 
nicht mitgeteilt, auf welchem Wege Korrekturdaten gewon- 
nen werden. 

Es ist die Aufgabe der Erfindung, eine Druckmaschine 30 
der eingangs genannten Art derart weilerzubilden, daB eine 
Korrektur der Positionen der Bildpunkte in Umdrehungs- 
richtung der Zylinder stattfindet, die alle sich wiederholcn- 
den Fehler beriicksichtigt. 

Diese Aufgabe wird, wie in Patcntanspruch 1 angegeben, 35 
gelosL 

Es muB unterschieden werden zwischen Fehlcreinfiiissen, 
die reproduzierbar sind und solchen, die sich nicht reprodu- 
zieren lassen, d. h. die unbekannt sind oder stochastischer 
Natur sind. Nur reproduzierbare Fehler lassen sich messen 40 
und einer bestimmten Druckkopfposilion sowie einem be- 
stimmten Zylinderwinkel zuordnen, urn entsprechend bei ei- 
ner Bebilderung die Ortspositionen der Bildpunkte in Urn- 
fangsrichtung des Zyiinders zu kompensieren. 

Zur Unterscheidung der reproduzierbaren Fehler von den 45 
nicht reproduzierbaren wird eine Mehrzahl von Kalibrier- 
vorgangen durchgefuhrt, und anschlieBend werden die Feh- 
ler, die bei diesen Kalibriervorgangen gemessen werden, ge- 
miltclt. Durch entsprechend viele Messungen und Mittelun- 
gen wird der wirksame Fehler-Anteil der nicht reproduzier- 50 
baren Fehler reduziert, wobei man annehmen darf, daB nicht 
reproduzierbare Fehler rein stochastische, d. h. Zu falls feh- 
ler, sind. Zudem kann man versuchen, bei der Messung der 
reproduzierbaren Fehler Quellen fur die nicht reproduzier- 
baren Fehler auszuschallen. Dies konnen beispiclsweise 55 
Storschwingungen sein, die zur Zylinderumdrchung asvn- 
chron sind odcr die eine stochastische Charaktcristik bcsil- 
zen, wie beispiclsweise die Schwingungen der Hilfsantxiebe 
oder Zusatzaggregate der Druckmaschine. Vorzugsweise 
werden diese wahrend eines Kalibricrvorgangs ausgcschal- 60 
let oder durch nicht storende Aggregate crsclzl. 

Nachsichcnd wird die Erfindung in einem Ausfuhrungs- 
beispiel anhand der Zeichnungen naher erlautcrt. Es zeigen: 

Fig. 1 bis 3 einen Formzylinder in verschiedenen Ansich- 
Icn mil einer Darstellung reproduzierbarer Fehler bei der 65 
Bebilderung, 

Fig. 4 ein Signalflulkiiagramm fur die lir/eugung des In- 
Icrpolationsiakls und einer Null-Impulskorrcktur bei der Be- 
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bilderung, 

Fig. 5 einen Signal fluBplan fur die Bildpunkt-lnterpola- 
tion und 

Fig. 6 einen SignalfluBplan zur Erzeugung der Phasen- 
korrektur. 

Ein Formzylinder 1 (Fig. 1) ist in einer Druckmaschine 
angeordnet. t)ber seinen Wellenzapfen 2 ist er in (hier nicht 
dargestelllen) Seitenwanden der Druckmaschine gelagert. 
Auf einem der Wellenzapfen 2 ist eine Strichscheibe 3 vor- 
gesehen, deren Striche die Winkelposition des Formzylin- 
ders 1 wiedergeben. Die Strichscheibe 3 kann auch auf einer 
der Stimseiten des Formzylinders 1 angeordnet sein. Sie ist 
Teil eines Winkel-Drehgebers (Encoders), der einen bei- 
spielsweise optischen Sensor 4 aufweist, der die Striche der 
Strichscheibe 3 detekliert. 

Der Formzylinder 1 wird durch eine Bebilderungseinrich- 
tung 5 bebildert, die einen Druckkopf 6 urnfaBt. Auf dem 
Druckkopf 6 ist beispielsweise ein (hier nicht dargeslellter) 
Laser oder eine Anordnung von mehreren Lasern angeord- 
net. Der Druckkopf 6 ist auf einer Traverse angeordnet, auf 
der er beispielsweise mittels einer Gewindespindel bewegl 
wird. Bei einem derartigen Formzylinder 1 ergibt sich in 
Verbindung mit der Bebilderungseinrichtung 5 eine Mehr- 
zahl von Fehlern. Aufgrund eines Montagefehlers des Sen- 
sors 4 bezuglich der idealen Bebilderungsebene, die durch 
die ideale Drehachse des Formzylinders 1 und die ideale 
Traversierachse des Druckkopfs 6 aufgespannt wird, kann 
sich ein Fehler in der Hohe des Nullpunktes ergeben. 
Ebenso kann eine Montagehohenfehler bei der Hohe des 
Druckkopfs 6 vorhanden sein. Die DifFerenz zwischen die- 
sen beiden Hohenfchlcm fiihrt zu einem konstanten Ortsfeh- 
ler ej in Umfangsrichtung des Formzylinders 1. Die Korrek- 
tur dieses Fehlers erfolgt durch eine konstante Verschiebung 
des Encoder-Nullirnpulses: 

ki = -e l . 

Ein weiterer Fehler e 2 cntsteht durch die Verkippung der 
Traversiereinrichtung zur Zyiinderachse und ergibt sich aus 
der Position des Druckkopfs 6 in x-Richtung, d. h. der Tra- 
versierrichtung. Dies bedeutet, daB entweder, wie in Fig. 1 
die Zyiinderachse 7 von einer idealen Zyiinderachse 8 ab- 
weicht oder daB die reale Traversierachse 9 von einer idea- 
len Traversierachse 10 abweicht. Der Ortsfehler e 2 in Um- 
fangsrichtung . hangl somit linear mit der Bewegung des 
Druckkopfs 6 zusammen und laBt sich durch cine Geraden- 
gleichung ausdriicken: 

e 2 = a • x+b. 

Dieser Fehler laBt sich durch einen von der x-Position, 
d. h. der Druckkopfposition, abhiingigen Korrckturwerl k 2 
korrigicren, der den Parallel itatsfehler des Druckkopfs 6 zur 
Zyiinderachse 7 kompensiert und der sich aus der Position 
des Druckkopfs auf der x-Achse ergibt. 

k 2 = 05.03.99-(ax). 

Der konstante Anteil b des Fehlers e 2 laBt sich in einen 
konstanten Korrckturwert kj' hincinrcchnen: 

kr = -(ci+b). 

Ein weiterer Fehler c 3 bcruhl auf Ferligungs- und Monta- 
geiolcranzen des Druckkopfs 6 beim Traversieren iiber die 
Traversierachse 7. Beispiclsweise aufgrund einer Verdril- 
lung der Gewindespindel, auf der sich der Druckkopf 6 bei- 
spiclsweise bewegt, cntsteht eine geschwungene Bcwc- 
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gungslinie 11, die sich durch eine Funktion f(x) von hdherer 
als erster Ordnung wiedergeben laBt: 

e 3 = f(x). 

Die Korrektur dieses Fehlers e 3 lautet: 



k 3 = -e 3 (x). 

Der Formzylinder 1 (Fig. 2) kann beziiglich seiner Dreh- 
achse 7 eine Exzentrizilat aufweisen, die in x-Richtung 
schwanken kann. Die Exzentrizilat kann beispielsweise auf 
einer Verwindung des Formzylinders 1 beruhen oder darauf, 
daB seine Drehachse 7 von der idealen Zylinderachse 8 ab- 
weicht. Dadurch ergibt sich ein Fehler ^ der sowohl von 
der Position des Druckkopfs 6 auf der x-Achse als auch vom 
Drehwinkel <D abhangt. Bezogen auf einen stirnseitigen 
Endpunkt des Formzylinders 1, ergibt sich eine Exzentrizitat 
E als Funktion der x-Position des Druckkopfs 6: E(x). Zu 
dem Wert E(x) gehort jeweils ein Winkelwert <flo= f(x). So- 
mit folgt: 

e 4 = E(x)sin(D+(G>o(x), 

wobei E (x) die maximale Exzentrizitat an der Druckposi- 
don x darstellt und o>o(x) die relative Winkellage der Exzen- 
trizitat an der Winkelposition x bezeichnel. Die Korrektur 
dieses Fehlers lautet: 

k4 = -e 4 (x, (d). 

Ein weiterer Fehler es ist der Exzentrizitatsfehler des 
Winkel-MeBsystems 3, 4 (Fig. 3). Die Strichscheibe 3 ist ge- 
geniiber der idealen Zylinderachse 10 verschoben. Diese 
Verschiebung ist abhangig vom Encoder- oder Zylinderwin- 
kel: e 5 = f(co). Ahnlich der Exzentrizitat E(x) des Formzylin- 
ders 1 ergibt sich auch fur die Strichscheibe 3 des Winkel- 
Encoders eine maximale Exzentrizitat E' (Fig. 3), die jedoch 
nicht von der x-Position des Druckkopfs 6 abhangt. Zu der 
maximalen Exzentrizitat E' gehort ein Winkel co'. Somit 
folgt fur den auf der Exzentrizilat E' der Strichscheibe 3 be- 
ruhenden Fehler e 5 : 

e 5 = E ■ Sin (ayKO 1 ). 

Die Korrektur dieses Fehlers e$ lautet: 

k 5 =-e 5 (co). 

Es konnen auch weitere, unbekannte Fehlereinflusse vor- 
handen scin, deren Ursache hier nicht aufgefuhrt ist, die aber 
nicht reproduzierbar sind oder als stochastische Fehler ange- 
nommen werden miissen. Urn zwischen den reproduzierba- 
ren und nicht reproduzicrbaren Fehlern unterscheiden zu 
konnen, wird die Mcssung der hier bezeichnetcn Fehler e x 
bis c 5 mchnnals wiedcrholt, und es wird fur jeden Phasen- 
winkcl CO und jcde x-Posilion jeweils -der Fehler gcmittelt. 
Somit lasscn sich durch vielc Messungen und Miltelungen 
die Fchlcranteile der nicht reproduzicrbaren Fehler reduzie- 
ren. 

Mittels einer gewisscn, durch diese Messungen gevvonne- 
nen Anzahl von Fchlerwcrlen lassen sich die Bildpunkle 
(Pixel) bcaufschlagcn. Der Sensor 4 (Fig. 4) des Winkcl-En- 
coders liefcrl ein Signal F Enc , den Encoderlakt, der iiber ei : 
nen Quadralurvcrviclfacher 12 vervierfacht wird. Diesem ist 
ein PLL-Vervielfachcr 13 nachgcschaliel. Somit wird aus 
dem Encodertakt Fe, ic cin Inlcrpolationstakt F !p gewonncn, 
fiir den gill: 



hp = Fenc • mi, 

wobei mi = 4 • z, wenn z der Vervielfachungsfaktor des 
FLL-Vervielfachers 13 ist. Anstelle des Quadraturvervielfa- 

5 chers 12 und des PLL-Vervielfachers 13 lassen sich auch an- 
dere Bauelemente zur Vervielfachung von Frequenzen ein- 
setzen. Der Interpolationstakt Fi p wird einem numerisch ge- 
steuerten Oszillator 15 (Fig. 5) zugefuhrt Diesem dient sie 
als Uhrfrequenz, um ausgangsseitig eine niedrigere Fre- 

10 quenz, die Ausgangsfrequenz Fp x , den digitalen Pixel takt, 
zu gewinnen. t)ber den Oszillator 15 konnen die Frequenz 
und Phase eines Signals sehr fein reguliert werden, womit 
die Interpolation und die gewunschle Phasenverschiebung 
der Bildpunktsignale sehr exakt eingestellt werden. Der Os- 

15 zillator 15 weist einen digitalen Summierer 16 auf, d. h. ei- 
nen Phasenakkumulalor mil der Wortbreite k, der jeweils 
mit einem Takt des lnterpolationstakls F !p eine Addition des 
Ausgangswertes mit einem Wert m 2 ausfiihrt, wobei m 2 ein 
Vorgabewert fur den Oszillator 15 ist, der von einem Bedie- 

20 ner unter Beriicksichtigung der Bildpunkt-Abstande im Ver- 
haltnis zu den Abslanden der Encoder-Striche vorgegeben 
wird. Der Summierer 16, der die Addition der Werte m2 
durchfuhrt, startet bei Uberlauf des Zahlenbereichs ohne Be- 
riicksichtigung eines Ubertrags auf einem Wert von 

25 

s = (s VQr + m2)modulo(2 k ), 

wobei Syor der Wert fiir s ist, bevor eine Addition mil einem 
Obertragsergebnis durchgefuhrt wird. Der Ausgangswert s 

30 des Summierers 16 wird in einem Addierwerk 17 mit einem 
Phasenkorrekturwinkel (p addiert. Der Wert s driickt aus, 
welche Verschiebung erforderlich ist, um ein beslimmtes 
WegstUck zu korrigieren. Das Addierwerk 17 erzeugt an sei- 
nen Ausgang einen Wert sp, der einer Tabelle 18 mit Sinus- 

35 Werten zugefuhrt wird, an deren Ausgang ein Wert st er- 
zeugt wird. Aus den Werten st wird am Ausgang eines Digi- 
tal-Analog-Wandlers 19 eine sinusfbrmige Funktion mit der 
Frequenz AFp x erzeugt. 

Damit der Oszillator 15 einen festen Phasenbezug zu ei- 

40 nem ebenfalls von dem Sensor 4 erzeugten Nullimpuls N 0 
erhalt, muB der Oszillator 15 je Umdrehung oder zumindest 
bei einer ersten Umdrehung bei einem Bebilderungsvorgang 
auf den Nullimpuls No aufsynchronisiert werden. Dies ge- 
schieht durch Setzen des Summierers 16 auf einen bestimm- 

45 ten Wert, z.B.s = 0. 

Uber einen Eingang 21 werden dem Addierwerk 17 Pha- 
senkorrekturwerte (p zugefuhrt. Damil lassen sich zur Erzeu- 
gung des Pixeltakts Fp* beliebige Phascnverschiebungen zu- 
ordnen. Fur die Phasenkorreklur gilt: 

50 

sp = s + (p. 

An den Signalen sp werden nur die hohcrwertigen h Bits 
abgctrenni und der Tabelle 18 zugefuhrt, die 2 h Eintrage auf- 

55 weist. Dadurch wird einem Zahlcnbcrcich 2 h der Werte sp 
eine Sinuspcriodc am Ausgang der Tabelle 18 zugcordnet, 
die iiber den Digilal-Anaiog-Wandlcr 19 in die sinusfbrmige 
Schwingung AF Px mit der Frequenz F Px umgcwandell wird. 
Das Signal AF px wird dann einem TicfpaB 22 zugefuhrt, 

60 um hochfrequcnte Signalanleile der Digitalisierung auszu- 
fillcm. Aus dem Ausgangssignal des Ticfpasses 22 wird 
wiederein digitales Taklsignal F px durch Digitalisierung des 
Sinussignals in einem Analog-Digiial-Wandler 23 gewon- 
ncn, der beispielsweise ein Schwellwertschaltcr ist und der 

65 auf die Nulldurchgangc des Sinussignals anspricht. Es gill: 



F lp /(2 k ). 
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Dies ist die aus der Frequenz der Slriche auf der Strich- 
scheibe 3 erzeugte Frequenz der Bildpunkte je Umdrehung 
des Formzylinders 1. Die Frequenz der Bildpunkte korre- 
spondiert mit der Anzahl der Bildpunkte N px je Umdrehung, 
die durch die folgende Gleichung gegeben ist: 5 

N px = m 2 -N lp /(2 k ). 

Somit laBt sich die Zahl der Bildpunkte, d. h. die Pixel- 
zahl je Umdrehung, in Schritten von Nip/(2*) einstellen. iy- 10 
pische Werte fur k sind k = 32, wodurch sich eine fast belie- 
bige Pixelzahl, bezogen auf den Umfang des Formzylinders 
1, einstellen laBt. 

Der von dem Sensor 4 (Fig. 4) je Umdrehung des Form- 
zylinders 1 erzeugte Nullimpuls N 0 wird einer Verzoge- 15 
rungsschaltung 30 zugefiihrt. Diese erzeugt, durch die Fre-_ 
quenz ¥\ p getaklet, unter Verwendung einer von einer Re- 
chenschaltung 31 errechneten Verzogerung d einen korri- 
gierten Nullimpuls N k , der dem Oszillator 15 (Fig. 5) uber 
einen Eingang 32 zugefiihrt wird. Die Rechenschaltung 31 20 
(Fig. 4) generiert die zeitliche Verzogerung des Nullimpul- 
ses N 0 aus der Summe der Korrekturwerte: 



K = k 1 , + k 2 +k 3 , 



durch die sich der Nullpunkt je Umdrehung des Formzylin- 
ders 1 und bezogen auf die x-Position des Druckkopfs 6 
durch jeweils einmalige Zufiihrung je Umdrehung korrigie- 
ren laBt. 

Im Unterschied hierzu sind die Korrekturen K4 und ks auf- 30 
grund der Winkelabhangigkeit der Exzentrizitaten E' und 
e 4 (x,C0) konlinuierlich bei der Korrektur der Bildpunktposi- 
tionen zu bcriicksichtigen. Urn diese Fehler korrigieren zu 
konnen wird ein Zahler33 (Fig. 6) benotigt. Auch ihm wer- 
den von dem Sensor 4 die Frequenz der Striche auf der 35 
Strichscheibe 3 F Enc oder deren Anzahl N Enc je Umfang des 
Formzylinders 1 sowie der ursprungliche Nullimpuls No zu- 
gefiihrt. Daraus gewinnt der Z&hler 33 den jeweiligen Zylin- 
derwinkel co^yi und fiihrt diesen einer Tabelle 34 zu: In ihr 
sind fur alle x-Positionen des Druckkopfs 6 und fur alle 40 
Drchwinkel CDzyi des Formzylinders 1 die zugehorigen Pha- 
senwinkel (p abgelegt, die aus den Korrekturwerten und 
ks crrechnct sind. Hierbei gilt: 



(p = P(k4 + k 5 ), 



45 



wobci P ein Proportionalitatsfaktor isl. 

Die Tabelle 34 gibt sornit den Phasenwinkel q> als Funk- 
lion des Zylinderwinkels (Dz y i und der x-Posilion an den Os- 
zillaior 15 uber dessen Eingang 21 ab, der damit die Fre- 50 
quenz F px urn den Phasenwinkel (p verschiebt. 

Urn zu gewahrleisten, daB die Frequenz F Px , die der Ana- 
log-Digital-Wandler 23 erzeugt, genau auf den korrigierten 
Nullimpuls Njc bezogen isl, werden diese beiden Werte ei- 
nern Nulliinpuls-Synchronisicrer 35 zugcfuhrl, der einen 55 
synchronisicrtcn, korrigierten Nullimpuls N ks abgibt. 

Vor/.ugswcise laBt sich bei der Gcwinnung der Phascn- 
korrcktur in der Tabelle 34 Folgcndcs bcriicksichtigen: am 
An fang einer jeden Umdrehung des Form cylinders 1 kon- 
nen durch einen in der Niihc von 360° oder bei cincm hone- 60 
ren Winkcl liegenden Anfangsphascnwcrt Bildpunkte iiber- 
spmngen werden oder verlorcn gehen. Dies laBt sich da- 
durch verhindcrn, daB man die Phaseninformation in der Ta- 
belle 34 uber den Umfang komplett mit cinem Ofiset-Wert 
beaufschlagt, so daB am Anfang einer Umdrehung des 65 
Formzylinders 1 ein Phasenkorrekturwcrt von Null oder 
nahe Null erzeugt wird. Die Tabelle 34 muB also, nachdem 
die bei den Kalibriervorgangen gewonnenen Phasenwcrte 



eingespeichert sind, entsprechend manipuliert werden. 

Rundumbelichter benbtigen ganzz&hlige Pixellakte je 
nach Umdrehung des Formzylinders 1, da sdnst an einer be- 
stimmten Zylinderposition StoBstellen aufgrund eines Pha- 
sensprungs durch die Zwangsanpassung der Phasenlage des 
Pixehakles cntstehen oder eine Verzerrung der Belichtungs- 
infonnation durch das Wegdriften der Phasenlage des Pixel - 
taktes bei einem nicht-ganzzahligen Pixeltakt je Umfang 
eintrilt. Ein ganzzahliger Pixeltakt laBt sich dadurch errei- 
chen, wenn man dafdr sorgt, daB die Pulszahl Ni p des Inter- 
polationstakts eine Potenz von 2 ist. Voraussetzung dafur ist, 
daB alle am lnterplationstakt N lp beteiligten GroBen Poten- 
zen von 2 sind. Es gelten folgende Zusammenhange: 

Nip = N E „c-mi, 

wobei mi der Vervielfachungsfaktor der Quadraturverviel- 
fachers 12 und als PLL-Yervielfachers 13 ist. Der Wert m 2 
fiir die Interpolationsvorgabe ergibt sich somit zu: 

N px *2k 



m 2 = 



25 



N E nc*m 1t 



wobei mi ^ von der Bedienungsperson gewahlte Interpo- 
lationsvorgabe ist, woraus sich fur den Rundumbelichter ein 
Wert von 2' fur N !p ergibt: 



N Px = m 2 ■ 2V2 k = m 2 • 2 1 

Es ist vorauszusetzen, daB i grdBcr als k ist. 

Damit sind fiir Rundumbelichter bessere Interpolations- 
moglichkeiten geschaffen, als sie sich dann ergeben, wenn 
nur PLL- Vervielfacher und nachgeschaltete Teilcr verwen- 
det werden. 

Durch die Erfindung wird eine Druckmaschine mit einem 
Formzylindcr 1 und mit einer Bebilderungseinrichtung 5 mit 
einern entlang der Mantelftache des Formzylinders 1 auf ei- 
ner im wescnllichen zur Langsachsc des Formzylinders 1 
parallelcn Traversierachse 8 traversierenden, von einer An- 
triebseinrichtung angetricbenen Druckkopf 6 und mit einer 
Vorrichtung zur Korrektur von wahrend des Traversierens 
auftretenden Fchlcm bei der Bcbilderung des Formzylinders 
1 geschaffen. Die Vorrichtung weist Miltel 12, 13 zur Ver- 
vielfachung des Encoder-Signals Fe„ c und einen nurnerisch 
gesteuerten Oszillator 15 auf, dem ein Interpolationsvor- 
gabe m 2 und eine Phasenkorrektur <p zugefiihrt werden. Die 
Phasenkorreklur (p berucksichtigt empirische Fehler bei der 
Bcbilderung. Dcrartige Fehler werden ebenso bei der Erzeu- 
gung eines korrigierten Nullimpulscs N k berucksichtigt, der 
ebenfalls dem Oszillator 15 zugefiihrt wird. Dicser gewinnt 
eine von alien empirischen Fehlern korrigiertc Frequenz der 
Bildpunkte F Px . 

Patent anspriiche 

1. Daickmaschinc mit cincm Formzylindcr (1) und 
mit einer Bebilderungseinrichtung (5) mil cinem ent- 
lang der Mantclflachc des Formzylinders (1) auf einer 
im wescnllichen zur Liingsachse des Formzylinders (1) 
parallelcn Traversierachse (8) traversierenden, von ei- 
ner Aniriebscinrichtung angetricbenen Druckkopf (6) 
und mil einer Vorichtung zur Korrektur von wahrend 
des Traversierens auftretenden Fehlem bei der Bcbil- 
derung des Formzylinders (1), dadurch gekennzeich- 
net. daB die Vorrichtung Miltel (31, 33) zur Gcwinnung 
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eines korrigierten Nullimpulses (N*) Umdrehung des 
Formzylinders (1) und korrigierter Phasenwerte fur die 
Bildpunkte, die derDruckkopf (6) auf derMantelflache 
des Formzylinders (1) erzeugen soli, aufweist und daB 
ein numerisch gesteuerter OsziUator (15) vorhanden 5 
ist, der aus dem Takt der Signale eines Winkel-Drehge- 
bers (3, 4) (F Enc , Fi P ), aus einem korrigierten Nullim- 
puls (Nk) sowie einer Phasenkorrektur ((p) die Frequenz 
der Bildpunkte (FpJ erzeugt. 

2. Druckmaschine nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 10 
zeichnet, daB die Frequenz der Signale (F^) des Win- 
kel Drehgebers (3, 4) zunachst Mitteln zur Vervielfa- 
chung (12, 13) zufuhrbar ist, die daraus eine Interpola- 
tionsfrequenz (Fi p ) gewinnen. 

3. Druckmaschine nach Anspruch 2, dadurch gekenn- 15 
zeichnet, daB die Vervielfachungsmittel ein Quadratur- 
vervielfacher (12) und ein PLL-Vervielfacher (13) 
sind. 

4. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 3, 
dadurch gekennzeichnet, daB das Mittel zur Gewin- 20 
nung eines korrigierten Nullimpulses (NjJ aus dem von 
dem Winkel-Drehgeber (3, 4) erzcugten Nullimpuls 
(No) ein Schieberegister variabler Lange oder ein pro- 
gram mierbarer Zahler ist. 

5. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 4, 25 
dadurch gekennzeichnet, daB die Mittel zur Gewin- 
nung des korrigierten Nullimpulses eine Rechenschal- 
tung (31) umfassen, in der empirische Ortsfehler (k'i, 
k2, k3) als Verzogerungswerte (d) umsetzbar und bei 
der Bildung des korrigierten Nullimpulses (N*) beriick- 30 
sichtigbar sind. 

6. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 5, 
dadurch gekennzeichnet, daB empirische Fehler durch 
eine Mehrzahl von Kalibriervorgangen ausmittelbar 
sind. 35 

7. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 6, 
dadurch gekennzeichnet, daB zu groBe Phasenkorrek- 
turwerte am An fang einer Umdrehung des Formzylin- 
ders (1) uber eine zusatzliche Korrektur den Nullpunkt- 
vcrschiebung beriicksichtigbar sind. 40 

8. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 7, 
dadurch gekennzeichnet, daB beim Endc einer Umdre- 
hung des Formzylinders (1) kein Fehler fur die Position 
der Bildpunkte aufsurnmiert wird. 

9. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 8, 45 
dadurch gekennzeichnet, daB ein in dem Oszillator(lS) 
enlhaltener Phasenakkumulator (17) bei einem von ei- 
nem Bcdiencr vorgegebenen Zyhnderwinkel (to) auf 
Null oder einen anderen festen Wert zuriicksetzbar ist, 
um die Phasenlage des interpoliertcn Taktes der Bild- 50 
punkte (Fj p ) zu synchronisieren, wobei diescr Vorgang 
einrnalig vor oder bei Beginn der Bcbilderung durchge- 
fiihrt wird. 

10. Druckmaschine nach einem der Anspriiche 1 bis 9, 
dadurch gekennzeichnet, daB uber mchrere auf einer 55 
Travcrsicrachsc (8) gefuhrte Druckkopfe (6) cine 
Mehrzahl von Fonnzylindcrn (1) untcr Berucksichti- 
gung cmpirischcr Fehler bcbildcrbar isl. 
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